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Fish loading device for processing machines - with sensor for size 
dependent discharge 



In an automatic device to feed fish to processing machines 
at a level depending on the fish size, a feeler responds to 
the fish height and adjusts, by a linkage, a wedge which 
governs the displacement for the delivery end of a fish 
conveyor which is actuated by a power cylinder. 

ADVANTAGE 

The fish is not exposed to any stress which may cause 
damage. The device is entirely automatic and needs no 
attendance, once a wedge has been selected to suit the type 
of fish. 

EMBODIMENT 

An endless conveyor (9) moves the fish (10), held by side 
flaps (not shown). A cranked lever (1,3) is turned, depend- 
ing on the fish size, and adjusts a wedge (5) by a drag link 
(4). On contacting the switch (2), a power cylinder (6) is 
operated to pull the slotted link (8) down on the wedge, thus 
adjusting the fish to the right position for the conveyor (11) 
of the processing machine. A switch (12) resets the mech- 
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Fischbearbeitungsautomat Trassenheide, 2233 Trassenheide, 
StrandstraBe 



(54) Vorrichtung zur f ischgrSBenabhangigen Steuerung der 
Jirbeitsmitte.l 



(57) Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zur f ischgrcJflenabhSngigen' 
Steuerung der Arbeitsmittel in Fischbearbeitungsmaschinen 
zur Erreichung einer optimalen Bearbeitung der Fische. Ziel der 
Erfindung ist eine weitere Vereinf achung bekannter Steuerungen 
und Verringerung der Fischbeanspruchung. Die Aufgabe besteht darin, 
eine Vorrichtung zu entwickeln, die eine stufenlose, automatische 
und groBenabhSngige Steuerung des Fisches bei Verwehdung einer 
externen Stellkraft gewahrleistet. Dies wird erreicht durch ein 
f ischparameterabh&ngig ausgebildetes , automatisch groBenabhangig 
verstellbares sowie den Stellweg der Arbeitsmittel begrenzendes 
Verschiebeelement, welches zweckbestimnt mit den Tast- und 
Arbeitselementen verbunden ist. Das Verschiebeeilement weist 
vorzugsweise eine keilformige Form auf , wobei die Steigung der 
l^ischart entspricht. Zur Hohenverstellung des Arbeitsmittels ist ein 
Arbeitselement vorgesehener Arbeitszylinder an das Arbeitsmittel 
Sffig^schlossen. Die Patentzeichnung zeigt eine Seitenansicht der 
"ichtung schematised dargestellt. - Figur - 
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Anwendungsgebiet der Erfindung: 

Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zur fisch- 
- groBenabhangigen Steuerung der Arbeit smitt el in Fisch- 
bearbeitungsmaschinen zur Erreichung einer optimal en 
Bearbeitung der Fische«, 

Charakteristik der bekannten technischen Losungen: 
Es ist eine Vielzahl von stuf enabhangigen und stufen- 
losen Steuerungen zur groBenabhangigen Lageeinstellung 
der Fische oder Bearbeitungselemente bekannt , die im 
Aufbau aufwendig und iiberwiegend mit hohen inneren 
Kraften behaftet sind. 

Eine bekannte in der DAS 254-130? dargelegte Vorrich- 
tung zum Steuern von Fischen in gleiche Hohenlage 
weist ein unterhalb des Fisches quer zur Forderrich- 
tung gegen die Riickstellkraft einer Feder iiber eine 
Achse schwenkbares Kurvensegment auf , welches am Urn- 
fang einen vorstehenden Mitnehmer tragt, der durch 
das umlaufende Ende des Fisches betatigt wird. Der 
Fisch verschwenkt den Mitnehmer entgegen dem Uhr- 
zeigersinn, wobei das Kurvensegment mit dem aufge- 
laufenen Ruckgrat des Fisches verschwenkt und der 
Fisch von nachgeordneten Forderbandern erfaBt wird. 



Es ist eine manuelle Eingabe erforderlich, um die zu 
erzielende Lageveranderung des Fisches zu erreichen*, 
Die Stell- und Hubkrafte miissen vom Fisch auf gebracht 
werdeiio 

Ziel der Erfindung s 

Ziel der Erfindung ist eine weitere Vereinf achung 

der Steuerung und Verringerung der Fischbeanspruchungo 

Darlegung des Wesens der Erfindungs 

Die Erfindung stellt sich die Aufgabe eine. Vorrichtung 
zu schaffen, die eine stufenlose, automatische und 
f ischgrdBenabhangige Steueru.ng des Fisches bei Verwen- 
dung einer externen Sbellkraft gewahrleistet e Erfin- 
dungsgemaB erfolgt die Losung der Aufgabe durch ein 
f ischparameterabhangig ausgebildetes, automatisch 
groBenabhangig verctellbares und den Stellweg der 
Arbeitsmittei begrenzendes Verschiebeelement , v/elches 
zweckbestimmt mit' den vorhandenen Tast- und Arbe its- 
el ementen verbunden isto 

Das Verschiebeelement kann die Form eines Keiles haben, 
dessen Steigung der Fischart entsprichto 
Ein weiteres Merkmal der Erfindung ist der AnsctiluB 
des Arbe it sel erne ntes an das Arbeitsmittei 0 Zur Hohen- 
verstellung des Arbeit smitt els wurde ein Arbe its zylin- 
der. vorgeseheno 

Au sfiihrungsbei spiel s 

Die Erfindung wird durch ein Ausfiihrungsbei spiel naher 
erlauterto In der Zeichnung ist eine Seitenansicht der 
Vorrichtung schematisch dargestellt© 
Es wird ein Aufbau der Vorrichtung fur eine wirbel- 
orientierte Zufuhrung von Fischen in dem Bereich der 
Bearbeitungsstationen dargelegfco 
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Die Vorrichtung besteht aus eiQem schwenkbar gela- 
gerten und f ederbelasteten Hohentaster 1, einem Pneu- 
matikschalter 2, einem an den Hohentaster 1 ange- 
schlossenen Hebel 3, einer Koppel 4, einem Iceilformig 
ausgebildeten Verschiebeelement 5 und einem mit die- 
sem zweckbestirnmt verbundenen Arbeit szy Under 6* Dessen 
Kolbenstange "7 ist uber ein das Verschiebeelement 5 um- 
schlieBendes Gestange 8 an einen schwenkbar gelagerten 
Ubergahef orderer 9 angeschlossen» Der Arbeit szy linder 6 
wird liber den beim Hohentaster 1 befindlichen Pneumatik- 
schalter 2 betatigt. 

Y/irkungsweise : 

Ein gekopfter Pisch 10 gelangt in Schwimmlage entlang 
des Ubergabef orderers 9 sum Hohentaster 1. Beim Vor- 
schub wird der Pisch 10 durch nicht dargestellte seit- 
liche Klappen gestiitzt. Der Hohentaster 1 wird durch 
den Kopxteil des Pisches 10 nach oben geschwenkt. Da- 
bei erfolgt f ischgroBenabhangig iiber den am Hohen- 
taster 1 angeschlossenen Hebel 3 und die Koppel 4 eine 
horizontale Lageveranderung des Verschiebeelementes 5« 
Beim Weitertransport des Pisches 10 erreicht dieser den 
Pneumatikschalter 2, der ein nicht dargest elites Steuer- 
ventil betatigt und den Arbeit szylinder 6 mit Druckluft 
beauf schlagt . Dessen Kolben wird eingefahren, das Ver- 
schiebeelement 5 uber das Gestange 8 in Endlage begrenzt 
und der Ubergabef orderer 9 in vertikaler Richtung ver- 
stellt. Der Pisch 10 gelangt dann auf nachgeordneten 
Porderbandern 11 wirbelorientiert zu den entlang der 
Tr an spo rt st r e c ke ange o r dne ten Be arbe i t ungs s t at i o ne n ♦ 



Uber einen hinter .dem Hohentaster 1 vorgesehenen wei- 
teren Pneumatikschalter 12 erfolgt durch das Steuer- 
ventil eine Ifockfuhrung des Kolbens und des Ubergabe- 
forderers 9 in Au s gang sste Hung 0 Die Blockierung des 
Verschiebeelementes 5 v/ird aufgehoben und der Hohen- 
taster 1 nimmt seine Basisstellung ein c 
Das Verschiebeelement 5 wird' stets beim Passieren des 
Fisches 10 in Transportrichtung verschoben 0 Der Ver- 
schiebeweg ist beim Durchlauf groBerer Pische 10 1 an- 
ger als bei kleineren Pise hen 10o Durch die zweckbe- 
stimmte Verbindung des Verschiebeelementes 5 mit dem 
Arbe it szy Under 6 andert sich die vertikale Verstellung 
des Ubergabef orderers 9 proportional sum Verschiebe- 
wego Das Verschiebeelement 5 entspricht in seiner 
auBeren Form den f ischbiologischen Parametern und kann 
abhangig von der zu bearbeitenden Pischart ausgetauscht 
werderio Es erfolgt keine Lageveranderung des Pisches 10, 
der Fischkorper ist nur geringen Beanspru^.hungen ausge- 
setztj weil die Vertikalverschiebung des Ubergabef or- 
derers 9 mit Hilfe einer externen Stellkraft erfolgt* 
Die Vorrichtung ist selbstregelnd aufgebaut und bedarf 
keiner manuellen Betatigungo 
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Erf indungsanspruch : 

1* Vorrichtung zur f ischgroBenabhangigen Steuerung der 
Arbeitsmittel, wobei der Fisch abgetastet una die 
MeBergebnisse fiir die Sfceuerung vervvendet werden, 
gekennzeichnet durch ein f ischparameterabhangig aus- 
gebildetes, automat isch groBenabhangig verstellbares 
und den Stellweg der Arbeitsmittel (9) begrenzendes 
Verscliiebeeiement (5) und dessen zweckbestimmte Ver- 
bindung mit den Ta*st- und Arbeit sele^.ent en (1; 6)* 

?.m Vorrichtung nach Punkt 1, dadurch gekennzeichnet , daB 
das Verschiebeelement (5) keilfonaig ausgebildet ist 
und die Steigung der Fischart entspricht* ■ 

3. Vorrichtung nach Punkt 1 und 2, gekennzeichnet durch !• 
den AnschluB des Arbeitselementes (6) an das Arbeits- 
mittel (9)» 

4* Vorrichtung nach Punkt 1 bis 3, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB zur Hohenverstellung des Arbeits- 
mittels (9) ein Arbeit say Under (6) vorgesehen ist, * 



Hieizu A Seite . Zeichnung , 



